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Abstract of EP0936385 

The sensor has four measurement coils (3-6) in 
an X-Y plane on a carrier (2) arranged at 90 
degrees to each other and connected to 
evaluation electronics. A target (7) can be moved 
parallel to the X-Y plane and relative to the coils, 
inducing voltages in the coils from which the 
evaluation electronics determine the distance 
covered in the Y-direction and the angle of the 
target in the Z-X plane. 
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Beschreibung 

[0001] Die vorliegende Erfindung betrifft einen Weg- 
Wlnkel-Sensor, insbesondere zur Bestimmung eines 
eingelegten Ganges im Kraftfahrzeugbereich mit vier 
MeRspulen (3, 4, 5, 6), die In eInerX-Y-Flache auf einem 
Spulentrager (2) In einem WInkel von 90° zueinander 
angeordnet und an eine Auswerteelektronik ange- 
schlossen sind, und mit einem Target (7) aufweist, das 
im wesentlichen parallel zu der X-Y- Flache relativ zu 
den Melispulen (3, 4, 5, 6) bewegbar ist und dadurch in 
den MeRspulen (3, 4, 6, 6) Spannungen {U^n63' Uind4. 
Uind5» ^inde) induziert, aus denen die Auswerteelektro- 
nik den zuruckgelegten Weg s in Y-Richtung und den 
Winkel a des Target (7) in einer Z-X-Flache ermittelt. 
[0002] Grundsatzlich handelt es sich hier um einen 
Weg-Winkel-Sensor zur Bestimmung eines zuruckge- 
legten Weges in einer Richtung und eines Winkels in 
einer Flache, die orthogonal zu der Richtung des Weges 
verlauft. In seiner Funktionsweise beruht ein Winkel- 
Sensor jedoch auf einem Weg-Sensor, wobel der ermit- 
telte Weg dann durch eIne geeignete Umwandlungsvor- 
richtung in den entsprechenden Winkel umgewandelt 
werden muB. Ebenso kann ein ermittelter Winkel pro- 
blemlos in den entsprechenden zuruckgelegten Weg 
umgewandelt werden. Die aus dem Gegenstand der 
vorllegenden Erfindung gewonnen Erkenntnisse kon- 
nen somit von einem Fachmann ohne weiteres auch auf 
Winkel-Weg-Sensoren, Weg-Weg-Sensoren Oder Win- 
kel-Winkel-Sensoren Qbertragen werden. 
[0003] Aus der Praxis sind bereits verschiedene Weg- 
Winkel-Sensoren bekannt. So wird beispielsweise im 
Kraftfahrzeugbereich die Stellung eines Gangwahlhe- 
bels und damit der eingelegte Gang mittels mehrerer 
Sensor-Potentiometer ermittelt. Derartige bekannte 
Weg-Winkel-Sensoren haben jedoch den Nachteil, dafi 
sie nur eine geringe Auflosung und damit nur eine ge- 
ringe Mellgenauigkeit aufwelsen. AuRerdem weisen sie 
ubiicherweise nur eine begrenzte Lebensdauer auf, da 
wahrend des Meftvorgangs der Schleifer der Sensor- 
Potentiometer uber die Potentiometerspulen schlelft 
und der Schleifer dadurch einem VerschleilS unterwor- 
fen ist. Zuweilen weisen die Sensor-Potentiometer eine 
Obergrenzefurdie Betatigungsgeschwindigkeitauf, de- 
ren Uberschreitung lebensdauerverkurzend wirkt. Dar- 
uber hinaus machen veranderliche Schleifer-Ober- 
gangswiderstande die Sensor-Potentiometer unzuver- 
lassig. 

[0004] Daruber hinaus ist es aus dem Kraftfahrzeug- 
bereich bekannt, die Stellung des Gangwahlhebeis und 
damit den eingelegte Gang mittels photoelektrischer 
Oder optischer Sensoren zu bestimmen. Diese bekann- 
ten Sensoren haben allerdings den Nachteil, da fi ihr 
Sensorsignal in hohem MaRe temperaturabhangig ist 
und daft ihr Einsatz relativ aufwendig und teuer ist. Dar- 
uber hinaus verkurzen auftere Umwelteinflusse, insbe- 
sondere hohe Temperaturen und Luftfeuchte, die Le- 
bensdauer dieser bekannten Sensoren zum Teil erheb- 



lich. 

[0005] Aus der DE 44 29 444 A1 ist ein gattungsge- 
mader Weg-Winkel-Sensor mit vier MeiJspulen be- 
kannt, die in einer X-Y-Flache auf einem Spulentrager 

5 in einem Winkel von 90° zueinander angeordnet und an 
eine Auswerteelektronik angeschlossen sind. Der Weg- 
Winkel-Sensor weist ein Target auf, dass im wesentli- 
chen parallel zu derX-Y-Flache relativ zu den Melispu- 
len bewegbar ist und dadurch in den Meftspulen Span- 

10 nungen induziert, aus denen die Auswerteelektronik 
den zuruckgelegten Weg s in Y-Richtung und den Win- 
kel a des Targets in einer Z-X-F(ache ermittelt. Die 
IVleftspulen werden hierbei mittels eines Speisespulen- 
elements gespelst. 

15 [0006] Die DE 39 29 681 A1 zeigt eine Sensoranord- 
nung zur Messung eines Wegs Oder eines Drehwinkels. 
Die Sensoranordnung umfiasst mindestens zwei 
Medspulen, die auf einem zylinderformlgen Spulenkor- 
per angeordnet sind. Eine der Spulen ist hierbei auf ei- 

20 nem hulsenformigen Spulenkorper und die andere auf 
einem zylinderformigen Spulenkorper angeordnet. Eine 
der Spulen ist einem elektrisch leit^higen und nichtfer- 
romagnetischem Bereich zugeordnet, wahrend die an- 
dere Spule einem ferromagnetlschen Bereich zugeord- 

25 net ist. Die Spulen und die zugehorigen Bereiche sind 
so gegeneinander angeordnet, dass bei einer relativen 
Bewegung der Bereiche und der Spulen zueinander 
gleichzeltig eine gegenseitige Anderung der Induktivitat 
der Spulen bewirkt wIrd. 

30 [0007] Der vorllegenden Erfindung liegt nunmehr die 
Aufgabe zugrunde, einen Weg-Winkel-Sensor derart 
auszugestalten und weiterzubilden, dass eine beson- 
ders kompakte Bauweise ermdglicht ist. 
[0008] Der erfindungsgemaRe Weg-Winkel-Sensor 

35 lost die voranstehende Aufgabe durch die Merkmaie 
des Patentanspruches 1. Danach ist der eingangs be- 
reits erorterte gattungsbildende Sensor derart ausge- 
staltet. 6aQ» die jeweils gegenuber llegenden Meflspulen 
in einem Abstand zueinander angeordnet sind und die 

40 benachbarten Meftspulen sich jeweils zumindest teil- 
weise uberlagern. 

[0009] Ein Weg-Winkel-Sensor, der nach dem Wirbel- 
stromprinzip arbeitet, ist aulierst robust ausgestaltet. 
Dadurch eignet sich der Sensor Insbesondere fur den 

45 rauhen Einsatz im Kraftfahrzeugbereich, beispielsweise 
zur Bestimmung eines eingelegten Ganges. Daruber 
hinaus weist der Weg-Winkel-Sensor eine hohe 
Mefigenauigkeit auf, wodurch er insbesondere zur Be- 
stimmung kurzer Wege und kleiner Winkel, wie sie bei- 

50 spielsweise bei der Bestimmung eines eingelegten 
Ganges im Kraftfahrzeugbereich auftreten, geeignet ist. 
[0010] Im konkreten erfolgt die Messung von Weg 
und Winkel induktiv und damit beruhrungslos, was dazu 
fuhrt, dali der Weg-Winkel-Sensor nahezu keinem Ver- 

55 schleifJ ausgesetzt ist und eine auflerst hohe Lebens- 
dauer aufweist. Beim Einsatz des Weg-Winkel-Sensors 
im Kraftfahrzeugbereich zur Bestimmung eines einge- 
legten Ganges wird das Target mit dem Gangwahlhebel 
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Starr verbunden und folgt seinen Bewegungen wahrend 
des Schaltvorgangs. Der Spulentrager mit den darauf 
angeordneten MefJspulen ist an einem Berelch des 
Kraftfahrzeugs, befestigt, relatlvzu dem sich der Schalt- 
hebel wahrend des Schaltvorgangs bewegt, beispiels- 5 
weise an der Schaltkulisse. Wenn nun der Gangwahl- 
hebel zum Einlegen eines bestimmten Ganges wahrend 
des Schaltvorgangs relativ zu der Schaltkulisse bewegt 
wird, bewegt sich auch das Target relativ zu den 
Mellspulen. Dadurch warden in den Meflspulen Span- io 
nungen induzlert, aus denen die Auswerteelektronik die 
Position des Gangwahlhebels in Y-Richtung und des- 
sen Winkel In der Z-X-Flache ermittelt. 
[0011] Gemafl einer vortellhaften Weiterbildung der 
Erfindung uberiagert das Target zumlndest in der Mittel- is 
stellung alle vier Mel^spuien zumindest tellwelse. Da- 
durch kann die Auswerteelektronik aus den In den 
Meflspulen induzierten Spannungen die Position des 
Gangwahlhebels und dessen Winkel-Position mit einer 
besonders hohen Genauigkeit ermltteln. 20 
[0012] Um zu gewahrleisten, daf^ das Target die 
MeEspulen Qber den gesannten Medberelch sowohl In 
X- als auch in Y-Richtung uberiagert und dadurch uber 
den gesamten Meilbereich des Weg-Winkel-Sensors 
eine besonders hohe Genauigkeit erzielt wird, wlrd ge- 25 
mal^ einer besonders vortellhaften Weiterbildung der 
Erfindung vorgeschlagen, daf^ das Target die zwei In 
X-Rlchtung gegenuberliegenden MeUspulen jeweits 
mindestens um den Medbereich Ax uberiagert, bzw. 
daf^ das Target die zwei in Y-Richtung gegenuberliegen- 30 
den Mel^spulen jeweils mindestens um den Meflbereich 
Ay uberiagert. 

[0013] Um bei dem Weg-Winkel-Sensor mit den sich 
zumindest tellwelse uberlagemdeh Mel^spulen zu ge- 
wahrleisten, dad das Target die Meflspulen uber den 35 
gesamten MeHberelch sowohl In X- als auch in Y-Rich- 
tung uberiagert und dadurch uber den gesamten 
Mef^bereich des Weg-Winkel-Sensors eine besonders 
hohe Genauigkeit erzielt wird, wlrd gemafS einer beson- 
ders vortellhaften Weiterbildung der Erfindung vorge- 
schlagen, daft die In XrRichtung gegenuberliegenden 
Meftspulen eine Breite aulweisen, die mindestens so 
groli ist wie die Abmessungen des Target in Y-Richtung 
zuzuglich des doppelten Meftberelchs Ay und daft die 
in Y-Richtung gegenuberliegenden Meftspulen eine 
Breite aufweisen, die mindestens so groft ist wie die Ab- 
messungen des Target in X-Richtung zuzuglich des 
doppelten Meftbereichs Ax. 

[0014] Gemaft einer anderen vortellhaften Weiterbil- 
dung der Erflndung wlrd vorgeschlagen, daft jeweils ^ 
zwei gegenuber llegende Meftspulen zu einer Indukti- 
ven Halbbrucke zusammengeschaltet sind. Die induktl- 
ven Halbbrucken sind wiederum In wechselspannungs- 
gespeiste Bruckenschaltungen (Auswerteschaltungen 
der Auswerteelektronik) einbezogen. Die Auswerte- 55 
elektronik kann somit aus den in den Meftspulen Indu- 
zierten Spannungen die Position des Target relativ zu 
den Meftspulen und dessen Winkel-Position ermitteln. 



[0015] Gemaft einer vortellhaften Weiterbildung der 
Erfindung ist das Target um eine in Y-Richtung verlau- 
fende Lagerachse drehbar, und der Spulentrager weist 
die Form eInes Zylindersegments auf, wobel die Lage- 
rachse die Langsachse des Zyllnders bildet. Dadurch 
wird gewahrlelstet, daft auch bei kreisbogenformigen 
Bewegungen des Target relatlvzu den Meftspulen stets 
ein konstanter Abstand zwischen dem Target und den 
Meftspulen gegeben Ist. Durch diesen stets konstanten 
Abstand zwischen Target und Meftspulen wlrd die 
Meftgenauigkelt des erflndungsgemaften Weg-Winkel- 
Sensors entscheidend verbessert. 
[001 6] Nach einer vortellhaften Weiterbildung der Er- 
findung wird vorgeschlagen, daft der Spulentrager In ei- 
ner zylinderformigen Aussparung eines Sensorgehau- 
ses eingespannt Ist. Dadurch kann ein an sich ebener 
Spulentrager ohne groften Aufwand in die Form eines 
Zylindersegments gebracht werden. In besonders vor- 
teilhafter Weise Ist der Spulentrager In der zylinderfor- 
migen Aussparung des Sensorgehauses eingerastet. 
Alternativ kann der Spulentrager aber auch durch ein 
zylinderformlg gewolbtes Element in die zyllnderformlge 
Aussparung des Sensorgehauses gedruckt werden. 
Dies hat den Vorteil, daft das zylinderformlg gewdlbte 
Element den Spulentrager mit den darauf angeordneten 
Meftspulen vor aufteren EInffussen, Insbesondere vor 
mechanischen Beschadigungen und Feuchtigkeit, 
schutzen kann. 

[0017] Alternativ zu der zuvor dargestellten Ausbil- 
dung des Spulentragers als ein Zylindersegment, kann 
der Spulentrager gemaft einer weiteren vorteilhaften 
Weiterbildung der Erfindung die Form eines Kugelseg- 
ments aufweisen. In diesem Fall Ist das Target um einen 
Lagerpunkt drehbar, der den MIttelpunkt der Kugel bil- 
det. Dadurch wird gewahrleistet, daft auch bei kugel- 
segmentformigen Bewegungen des Target relativ zu 
den Meftspulen stets ein konstanter Abstand zwischen 
dem Target und den Meftspulen gegeben ist. Durch die- 
sen stets konstanten Abstand zwischen Target und 
Meftspulen wird die Meftgenauigkelt des erflndungsge- 
maften Weg-Winkel-Sensors entscheidend verbessert. 
Diese Weiterbildung hat sich in der Praxis beim Einsatz 
des erflndungsgemaften Weg-Winkel-Sensors im Kraft- 
fahrzeugberelch zur Bestimmung des eingelegten Gan- 
ges als besonders bedeutsam erwiesen, da der Gang- 
wahlhebel meistens um einen Lagerpunkt drehbar Ist 
und sich demnach relativ zu den Meftspulen auf einer 
kugelsegmentformigen Flache bewegt. 
[0018] Gemaft einer besonders vorteilhaften Weiter- 
bildung der Erfindung besteht das Target aus Alumini- 
um. Das fiihrt zu einer Reduktion des Gewichts des er- 
flndungsgemaften Weg-Winkel-Sensors. 
[001 9] Alternativ kann das Target gemaft einer ande- 
ren Weiterbildung der Erfindung aber auch aus einem 
ferromagnetischen Material bestehen. Ein Target aus 
diesem Material eignet sich besonders gut fur die induk- 
tive Weg- und Winkelmessung. 

[0020] Gemaft einer vorteilhaften Weiterbildung der 
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Erfindung besteht der Spulenkdrper aus KunststofT. 
[0021] In einer anderen vortellhaften Welterbildung 
der Erfindung wird vorgeschlagen, daOt die Mellspuien 
aus Spulendraht gewickeit sind. Alfernativ konnen die 
Mel^spulen zur Reduzierung der Hersteilungskosten 
aber auch auf dem Spulentrager aufigedruckt sefn. Die 
MelSspuIen an sich konnen die unterschledlichsten For- 
men autweisen und auf besondere Einsatzgebiete und 
Einsatzbedingungen abgestimmt sein. So sind nicht nur 
quadratische Mefispulenquersehnitte sondern bei- 
splelsweise auch lialbkreisfdrmige Querschnitte denk- 
bar. Die Medspulen kann belsplelsweise flach Oder 
haibkugelformlg ausgebildei sein. 
[0022] Es gibt nun verschledene Mdgliclikeiten, die 
Lehre dervoriiegenden Erfindung in vorteilhafter Weise 
auszugestalten und weiterzubilden. Dazu ist einerseits 
auf die dem Patenfanspruch 1 nachgeordneten Anspru- 
che, andererseits auf die nachfolgende Erlauterung ei- 
nes Ausfulirungsbeispieles der Erfindung aniiand der 
Zeichnung zu verweisen. In Verblndung mit der Erlau- 
terung ders bevorzugten Ausfuhrungsbeispieles der Er- 
findung anhand der Zeiclinung werden auch im allge- 
meinen bevorzugte Ausgestaltungen und Weiterbildun- 
gen des beanspruchten Weg-Winkel-Sensors ertautert. 
In der Zeichnung zeigt: 

Fig. 1 einen erfindungsgemallen Weg-Winkel-Sen- 
sor in Draufsicht in einer ersten Ausfuhmngs- 
form, und 

Fig. 32 den erfindungsgemafien Weg-Winkel-Sen- 
sor in perspektivischer Ansicht in der Ausfuh- 
rungsform aus Fig, 1, 

wobei in der Zeichnung 

^indi ~ Induktionsspannung an der Meflspule i 
s = zu ermittelnder Weg in Y-Richtung 
a = zu ermittelnder Winkel in der Z-X-Flache 
Ax = Meflbereich in X-Richtung 
Ay = MeRbereich in Y-Richtung 

bedeuten. 

[0023] In Fig. 1 ist ein Weg-Winkel-Sensor in einer er- 
sten Ausf Cihrungsform in seiner Gesamthelt mit dem Be- 
zugszelchen 1 bezeichnet. Der Weg-Winkel-Sensor 1 
weist einen In der X-Y-Flache gelegenen Spulentrager 
2 aus KunststofF auf, auf dem in einem Winkel von 90° 
zuelnander vier MefJspulen 3, 4, 5, 6 angeordnet sind. 
Die Lage des Weg-Winkel-Sensors 1 in dem kartesi- 
schen Koordinatensystem ist rein zufallig gewahit, und 
hat lediglich rein eriauternden Charakter. Die Meflspu- 
len 3, 4, 5, 6 sind an eine Auswerteelektronik (nicht dar- 
gestellt) angeschlossen. Der Weg-Winkel-Sensor 1 
welst auflerdem ein Target 7 aus ferromagnetischem 
Material auf, das im wesentlichen parallel zu der X-Y-Fla- 
che relativ zu den Mefispulen 3, 4, 5. 6 bewegbar Ist. 
Das Target 7 uberiagert zumindest in seiner Mittelstel- 



lung alle vier MelSspulen 3, 4, 5, 6 zumindest tellweise. 
Durch die Bewegung des Target 7 werden in den 
Meftspulen 3, 4, 5, 6 Spannungen U|nd3, Uind4' ^ndS' 
Ujnde induzlert. Aus den Induktionsspannungen 11,^^3, 

^ Ujncj4, U|nd5f U|n<j6 ermltteit die Auswerteelektronik den 
zurOckgelegten Weg s in Y-Richtung und den Winkel a 
des Targets in einer Z-X-Flache. Genauer gesagt wird 
der zuruckgelegte Weg s aus den Induktionsspannun- 
gen Ufnds und U|nd5 der beiden Meflspulen 3 und 5 er- 

10 mittelt, und der Winkel a aus den Induktionsspannun- 
gen Uj„^j4 und Ujnjjg der beiden MeRspulen 4 und 6 er- 
mltteit. 

[0024] Beim Einsatz des erfindungsgemai^en Weg- 
Winkel-Sensors 1 im Kraftfahfzeugbereich zur Bestim- 

15 mung eines eingelegten Ganges wird das Target 7 mit 
dem Gangwahlhebel (nicht dargestellt) starr verbunden 
und folgt seinen Bewegungen wahrend des SchaKvor- 
gangs. Der Spulentrager 2 mit den darauf angeordneten 
Meflspulen 3, 4, 5, 6 ist an der Schaltkulisse (nicht dar- 

20 gestellt) befestigt, relativ zu der sich der Schalthebel 
wahrend des Schaltvorgangs bewegt. Wenn nun der 
Gangwahlhebel zum Einlegen eines bestimmten Gan- 
ges wahrend des Schaltvorganges relativ zu der Schalt- 
kulisse bewegt wird, bewegt sich auch das Target 7 re- 

25 lativ zu den Melispulen 3, 4, 5, 6. Dadurch werden In 
den MeSspulen 3, 4, 5, 6 Spannungen U,nd3, ^\n64* 
^ind5> ^ind6 induziert, aus denen die Auswerteelektronik 
die Position des Gangwahlhebels In Y-Richtung und 
dessen Winkel in der Z-X-Flache ermittelt. 

30 [0025] Jewells zwei gegenuber liegende Medspulen 
3 und 5 bzw. 4 und 6 sind zu einer induktiven Halbbrucke 
(nicht dargestellt) zusammengeschaltet. Die induktiven 
Halbbrucken sind wiedeaim in wechselspannungsge- 
speisten Bnickenschaltungen (Auswerteschaltungen 

35 der Auswerteelektronik) einbezogen. 

[0026] Bei dem in Fig. 1 dargesteilten Weg-Wlnket- 
Sensor sind die Jewells gegenuber liegenden Mef^spu- 
len 3 und 5 bzw. 4 und 6 in einem Abstand zuelnander 
angeordnet- Die jeweils benachbarten MeRspulen 3, 4, 

-^0 5, 6 uberiagern sich zumindest teilweise. Die in X-Rich- 
tung gegenuber liegenden MeHspulen 4 und 6 weisen 
eine Breite auf, die mindestens so groll ist wie die Ab- 
messungen des Target 7 in Y-Rlchtung zuzugllch des 
doppelten Mefiberelchs Ay. Die in Y-Richtung gegen- 

45 uber liegenden Mef^spulen 3 und 5 weisen eine Breite 
auf, die mindestens so groU ist wie die Abmessungen 
des Target 7 In X-Richtung zuzugllch des doppelten 
Mefibereichs Ax. 

[0027] In Fig. 23 ist der Weg-Winkel-Sensor 1 in der 
50 Ausfuhrungsform aus Fig. 1 in perspektivischer Ansicht 
dargestellt. Das Target 7 ist um eine in Y-Richtung ver- 
laufende Lagerachse 8 drehbar. Der Spulentrager 2 
weist die Form eines Zylindersegments auf, wobel die 
Lagerachse 8 die Langsachse des Zylinders bildet. Der 
55 Weg-Wlnkel-Sensor 1 ermittelt den von dem Target 7 in 
Y-Richtung zuruckgeiegten Weg s und den Winkel a 
des Target 7 um die Lagerachse 8 in einer Z-X-Flache. 
[0028] Der Spulentrager 2 weist an sich eine ebene 
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Form atif. Urn Ihn in die Form eines Zylindersegments 
zu bekommen wird er In eine zylinderformige Ausspa- 
rung eines Sensorgehauses (niclit dargestellt) einge- 
spannt. Das stellt bei einem Spulentrager 2 aus biegba* 
rem KunststofFkein Problem dar. Bei den auf dem Spu- 
lenkorper 2 angeordneten Mel^spulen 3, 4, 5, 6 mufl 
darauf geaclitet werden. dafi sie von dem Spulenmate- 
rial her und von der Befestigungsart auf dem Spulen- 
korper 2 her diese Biegung in die Form eines Zylinder- 
segments aushalten. Der Spulenkorper 2 ist in der zy- 
linderformigen Aussparung des Sensorgehauses ent- 
weder eingerastet oder wird durch ein zylinderformig 
gew5lbtes Element in die zylinderformige Aussparung 
des Sensorgehauses gedruckt und darin verankert. 
[0029] im ubrigen wird auf die beschreibenden Be- 
standteile der Figuren 1 und 2 venA/iesen. 
[0030] AbschlieHend sei ganz besonders hervorge- 
hoben, dali das voranstehend lediglich beispieihaft er- 
orterte Ausfiihrungsbeispiei eines erfindungsgemafien 
Weg-Winkel-Sensors zur Eriauterung der beanspruch- 
ten Lehre dient, dieses jedoch nicht auf das rein wlllkDr- 
lich gewahlte Ausfuhrungsbeispiel einschrankt. 

Patentansprache 

1. Weg-Winkel-Sensor (1), insbesondere zur Bestim- 
mung eines eingelegten Ganges im Kraftfahrzeug- 
bereich, 

mit vier l\/lelispulen (3, 4, 5, 6), die in einer X-Y-Fla- 
che auf einem Spulentrager (2) In einem Winkel von 
90"^ zueinander angeordnet und an eine Auswerte- 
elektronik angeschlossen sind, und mit einem Tar- 
get (7) aufweist, das im wesentllchen parallel zu der 
X-Y-Flache relativ zu den MeRspulen (3, 4, 5, 6) be- 
wegbar ist und dadurch in den Meflspulen (3, 4, 5, 
6) Spannungen (U,nd3. Uind4. ^m^S' Umds) induziert, 
aus denen die Auswerteelektronik den zuruckge- 
legten Weg s in Y-Richtung und den Winkel a des 
Target (7) in einer Z-X-FIache ermittelt., 
dadurch gekennzelchnet, daft die Jewells gegen- 
uber liegenden MeRspulen (3, 5 und 4, 6) in einem 
Abstand zueinander angeordnet sind und die be- 
nachbarten IVIefispuIen (3, 4; 4, 5; 5, 6 und 6, 3) sich 
Jewells zumindest teilweise uberlagern. 

2. Weg-Wlnkel-Sensor (1) nach Anspruch 1 , dadurch 
gekennzeichnet, daft das Target (7) zumindest in 
der Mittelstellung alle vier Melispulen (3, 4, 5, 6) zu- 
mindest teilweise uberlagert. 

3. Weg-Winkel-Sensor (1) nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daft das Target (7) die zwei in 
X-Richtung gegeniiber liegenden MeBspulen (4, 6) 
Jewells mindestens um den Mefibereich Ax uberla- 
gert. 

4. Weg-Winkel-Sensor (1) nach Anspruch 2 pder 3, 



dadurch gekennzeichnet, daft das Target (7) die 
zwei in Y-Richtung gegenuber liegenden MeSspu- 
len (3, 5) Jewells mindestens um den Mel^bereich 
Ay Qberlagert. 

5 

5. Weg-Winkel-Sensor (1 ) nach Anspruch 4, dadurch 
gekennzeichnet, daft die in X-Rlchtung gegenuber 
liegenden Meftspulen (4, 6) eine Breite aufweisen, 
die mindestens so groft ist wie die Abmessungen 

10 des Target (7) in Y-Richtung zuzuglich des doppel- 
ten Meftberelchs Ay. 

6. Weg-Winkel-Sensor (1) nach Anspruch 4 oder 5, 
dadurch gekennzeichnet, daft die in Y-Richtung 

IS gegenuber liegenden MeUspuIen (3, 5) eine Breite 
aufweisen, die mindestens so groft ist wie die At>- 
messungen des Target (7) In X-Richtung zuzQgllch 
des doppelten Meftbereichs Ax. 

20 7. Weg-Winkel-Sensor (1) nach einem der Anspruche 
1 bis 6, dadurch gekennzeichnet, daft jeweils 
zwei gegenuber liegende Meftspulen (3, 5 und 4, 6) 
zu einer induktiven HalbbrOcke zusammengeschal- 
tet sind. 

25 

8. Weg-Winkei-Sensor (1) nach einem der Anspruche 
1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daft das Target 

(7) um eine in Y-Richtung verlaufende Lagerachse 

(8) drehbar ist und der Spulentrager (2) die Form 
30 eines Zylindersegments autweist, wobei die Lage- 
rachse (8) die Langsachse des Zylinders bildet. 

9. Weg-Wlnkel-Sensor (1) nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daft der Spulentrager (2) in einer 

35 zylinderfdrmigen Aussparung eines Sensorgehau- 
ses eingespannt Ist. 

1 0. Weg-Winkel-Sensor (1) nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daft der Spulentrager (2) In der 

40 zylinderfdrmigen Aussparung des Sensorgehauses 
eingerastet Ist. 

11. Weg-Winkel-Sensor (1) nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daft der Spulentrager (2) durch 

45 ein zylinderformig gewdlbtes Element in die zyun- 
derfdrmige Aussparung des Sensorgehauses ge- 
druckt wird. 

12. Weg-Winkel-Sensor (1) nach einem der Anspruche 
50 1 bis 7, dadurch gekennzeichnet, daft das Target 

(7) um einen Lagerpunkt drehbar ist und der Spu- 
lentrager (2) die Form eines Kugelsegments auf- 
weist, wobei der Lagerpunkt den Mittelpunkt der 
Kugel bildet. 

55 

13. Weg-Winkel-Sensor (1) nach einem der Anspruche 
1 bis 12, dadurch gekennzeichnet, daft das Target 
(7) aus Aluminium besteht. 
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14. Weg-Winkel-Sensor (1) nach einem der AnsprQche 
1 bis 12, dadurch gekennzelchnei, da& das Target 
(7) aus einem ferromagnetischen Material bestelit. 

1 5. Weg-Winkel-Sensor (1 ) nach einem der AnsprQche ^ 
1 bis 14, dadurch gekennzelchnet, daft der Spu- 
lentrdger (2) aus Kunststoff besteht. 

1 6. Weg-Winkel-Sensor (1 ) nach einem der AnsprQche 

1 bis 15, dadurch gekennzelchnet, daft die io 

Mefispulen (3, 4, 5, 6) aus Spulendraht gewiclcelt 
sind. 

17. Weg-Winkel-Sensor (1) nach einem der AnsprQche 

1 bis 16, dadurch gekennzelchnet, daft die is 
Meftspulen (3, 4, 5, 6) auf den Spulentrager aufge- 
druckt sind. 



Claims 20 

1. Displacement and angle sensor (1), especially for 
determining an engaged gear in the motor vehicle 
sector, 

having four measuring colls (3, 4, 5, 6) that are ar- 25 
ranged at an angle of 90° to one another in an X-Y 
area on a coil support (2) and are connected to eval- 
uation electronics, and having a target (7) that is 
movable relative to the measuring coils (3, 4, 5, 6) 
and substantial ly parallel to the X-Y area and there- 30 
by induces in the measuring coils (3, 4, 5, 6) volt- 
ages (Ujnd3. U|nd4. Ujnd5» ^mde) which the eval- 
uation electronics determine the displacement s 
that has occurred In the Y direction and the angle a 
of the target (7) in a Z-X area, 35 
characterised in that the measuring coils (3, 5 and 
4, 6) lying opposite each other are arranged at a 
distance from each other and the adjacent measur- 
ing coils (3, 4; 4, 5; 5, 6 and 6, 3) at least partially 
overiap each other. ^0 

2. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 1 , characterised in that the target (7) at least 
partially overiaps all four measuring coils (3, 4, 5, 

6) at least in the middle position. ^5 

3. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 2, characterised in that the target (7) over- 
laps each of the two measuring coils (4, 6) lying op- 
posite each other in the X direction by at least the 50 
measuring range Ax. 

4. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 2 or 3, characterised in that the target (7) 

overiaps each of the two measuring coils (3, 5) lying 65 
opposite each other in the Y direction by at least the 
measuring range Ay. 



5. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 4, characterised in that the measuring coils 
(4, 6) lying opposite each other In the X direction 
have a width that is at least as great as the dimen- 
sions of the target (7) in the Y direction plus double 
the measuring range Ay. 

6. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 4 or 5, characterised in that the measuring 
coils (3, 5) lying opposite each other in the Y direc- 
tion have a width that is at least as great as the di- 
mensions of the target (7) in the X direction plus 
double the measuring range Ax. 

7. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 6, characterised in that two 
measuring coils (3, 5 and 4, 6) lying opposite each 
other are In each case interconnected to form an 
inductive half bridge. 

8. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 7, characterised in that the 

target (7) is rotatable about a bearing axis (8) ex- 
tending in the Y direction and the coil support (2) 
has the shape of a cylinder segment, the bearing 
axis (8) forming the longitudinal axis of the cylinder. 

9. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 8, characterised in that the coil support (2) 
is clamped in a cylindrical recess of a sensor hous- 
ing. 

10. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 9, characterised in that the coil support (2) 
is engaged in the cylindrical recess of the sensor 
housing. 

11. Displacement and angle sensor (1) according to 
claim 9, characterised in that the coll support (2) 
is pressed into the cylindrical recess of the sensor 
housing by a cylindrically curved element. 

12. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 7, characterised in that the 
target (7) is rotatable about a bearing point and the 
coil support (2) is in the shape of a sphere segment, 
the bearing point forming the centre of the sphere. 

13. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 12, characterised in that 
the target (7) consists of aluminium. 

14. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 12, characterised in that 
the target (7) consists of a ferromagnetic material. 

15. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 14, characterised in that 
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the coil support (2) consists of plastics material. 

16. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 15, characterised in that 
the measuring coils (3, 4, 5, 6) are wound from coil 
wire. 

17. Displacement and angle sensor (1) according to 
any one of claims 1 to 16, characterised in that 
the measuring coils (3, 4, 5, 6) are printed onto the 
coil support. 

Revendications 

1- Capteur de deplacement et d'angle (1), en particu- 
iier pour determiner une vltesse encienchde dans 
le domalne des vehlcules automobiles, avec quatre 
bobines de mesure (3, 4, 5, 6} qui sont disposees 
sur un support de bobines (2) a un angle de 90"^ les 
unes par rapport aux autres et sont raccordees a 
une 6lectronique d'exploitation et qui pr§sente une 
cible (7) qui est mobile relativement aux bobines de 
mesure (3, 4, 5, 6) senslblement parallelement d la 
surface X-Y et induit de ce fait dans les bobines de 
mesure (3. 4, 5, 6) des tensions (Uj^ds^ ^m^^f UjndS' 
^inde) P^^ lesquelies Telectronique d'exploitation 
determine le trajet parcouru en direction Y et Tangle 
a de la cible (7) dans une surface Z-X, 
caract^ris^ en ce que les bobines de mesure (3, 
5 et 4, 6) se trouvant respectivement en face l*une 
de i'autre sont disposees a une certaine distance 
Tune de I'autre et les bobines de mesure (3, 4 ; 4, 
5 ; 5, 6 et 6,3) adjacentes se superposent respecti- 
vement au moins partiellement. 

2. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendicatioii 1 , 

caracterise en ce que la cible (7) est superposee 
au moins partiellement au moins en position cen- 
traie aux quatre bobines de mesure (3, 4, 5, 6). 

3. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendication 2, 

caracterise en ce que la cible (7) est superposee 
au moins autour de la zone de mesure Ax respec- 
tivement aux deux bobines de mesure (4, 6) se trou- 
vant en face I'une de I'autre en direction X. 

4. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendication 2 ou 3, 

caracterise en ce que la cible (7) est superposee 
au moins autour de la zone de mesure Ay aux deux 
bobines de mesure (3, 5) se trouvant en face I'une 
de I'autre en direction Y. 

5. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendicatlon 4, 



caracterise en ce que les bobines de mesure (4, 
6} se trouvant en face I'une de i'autre en direction 
X presentent une largeur qui est au moins aussi 
grande que les dimensions de la cible (7) en direc- 
^ tion Y en plus du domaine de mesure Ay. double. 

6. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendication 4 ou 5, 

caracterise en ce que les bobines de mesure (3, 
10 5) se trouvant en face I'une de i'autre en direction 
Y presentent une largeur qui au moins aussi grande 
que les dimensions de la cible (7) en direction X en 
plus du domaine de mesure Ax. double. 

15 7. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon I'une 
des revendications 1 a 6, caracterise en ce que 
respectivement deux bobines de mesure (3, 5 et 4, 
6) se trouvant en face I'une de i'autre sont Intercon- 
nectees selon un demr-pont inductlf. 

20 

8. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon I'une 
des revendications 1^7, caracterise en ce que la 
cible (7) est pivotante autour d'un axe de palier (8) 
s'etendant en direction Y et le support de bobines 

25 (2) presente la forme d'un segment de cylindre, 
i'axe de palier (8) formant i'axe longitudinal du cy- 
lindre. 

9. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
30 vendication 8, 

caracterise en ce que le support de bobines (2) 
est encastre dans un evldement de forme cylindri- 
que d'un carter de capteur. 

35 10. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendication 9, 

caracterise en ce que le support de bobines (2) 
est encliquete dans I'evidement de forme cylindri- 
que du carter de capteur. 

40 

11. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon la re- 
vendication 9, 

caracterise en ce que le support de bobines (2) 
est comprime par un element cintre en forme de cy- 
45 lindre dans I'evidement de forme cylindrlque du car- 
ter de capteur. 

12. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon I'une 
des revendications 1 a 7, caracterise en ce que la 

50 cible (7) est pivotante autour d'un point de palier et 
le support de bobines (2) presente ia forme d'un 
segment spherique, le point de palier formant le 
centre de la sphere, 

55 13, Capteur de deplacement et d'angle (1) selon I'une 
des revendications 1 a 12, 

caracterise en ce que la cible (7) est constituee 
d'aluminium. 
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14. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon Tune 
des revendications 1 a 12, 

caracterise en ce que la cible (7) est constitute 
d'une matifere ferromagnetlque. 

15. Capteur de dfiplacement et d'angle (1) selon Tune 
des revendications 1 a 14, 
caracterise en ce que le support de bobines (2) 
est constltu§ de matidre synthttique. 

16. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon Tune 
des revendications 1 a 15, 

caracterise en ce que les bobines de mesure (3, 
4, 5, 6) sont bobinees en fil d bobines. 

17. Capteur de deplacement et d'angle (1) selon Tune 
des revendications 1^16, 

caracterise en ce que les bobines de mesure (3, 
4, 5, 6) sont emmanchees par pression sur le sup- 
port de bobines. 
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